KOMISIJI ZA STUDLJE I STEPENA ELEKTROTEHNICKOG
FAKULTETA U BEOGRADU

Komisija za studije II stepena, Elektrotehnickog fakulteta u Beogradu, na svojoj sednici
odrzanoj 4.9.2018. godine imenovala nas je u Komisiju za pregled i ocenu master rada dipl. inz.
Andrije Prodanovi¢a pod naslovom ,,Modeliranje i upravljanje hiper-redundantnog podsnazenog
robota“. Nakon pregleda materijala Komisija podnosi slede¢i

[ZVESTAJ

1. Biografski podaci kandidata

Andrija M. Prodanovi¢ je roden 27.07.1992. godine u Kraljevu. Gimnaziju je zavrSio u
Kraljevu sa odli¢nim uspehom. Elektrotehnicki fakultet u Beogradu upisao je 2011. godine, na
Odseku signali i sistemi. Diplomirao je u oktobru 2015. godine sa prosenom ocenom na
ispitima 8.67, na diplomskom 10. Master studije na Elektrotehni¢om fakultetu u Beogradu je
upisao oktobra 2015. godine na Odseku signali 1 sistemi. PoloZio je sve ispite sa prosecnom
ocenom 9.20.

2. Opis master rada

Master rad kandidata sadrzi 63 strane teksta, zajedno sa slikama i dodacima. Rad sadrzi 6
poglavlja, spisak literature i dodatak u kome je prikazana softverska realizacija. Spisak literature
sadrzi 10 referenci.

Prvo poglavlje predstavlja uvod u kome su opisani predmet i cilj rada. Predstavljen je opis
hiper-redundantnog kao i znacenje podsnazenog robota. Ukratko su navedene tematske celine
master rada.

U drugom poglavlju je dat konfiguracioni opis robota kao i definisanje kinematskih
parametara robota. Takode, predstavljen je uvod u softversko definisanje robotskog sistema.

U treéem poglavlju je detaljno opisan dinamicki model robota. Prikazan je analiticki nacin
odredivanja dinamike sistema kao i softversko reSavanje dinamitkog modela koriS¢enjem
Robotics Toolbox paketa u okviru Matlab okruZenja.

Cetvrto poglavlje sadrzi kinematski model robota i algoritam za reSavanje inverznog problema
kinematike.

U okviru petog poglavlja je opisan upravljacki algoritam realizovan kori§¢enjem PID
regulatora. Prikazani su rezultati upravljanja simulacionog dinamickog modela. Uradena je
analiza sisitema na razli¢ite vrednosti dinamickih parametara.



Sesto poglavlje je zakljudak u okviru koga su opisane prednosti i mane hiper-redundantnog
robotskog sistema kao i mogucénosti njegove upotrebe. Predlozene su promene dizajna robotskog
sistema u cilju konstrukcije realnog robotskog manipulatora.

3. Analiza rada sa klju¢nim rezultatima

Master rad dipl. inz. Andrije Prodanovi¢a se bavi problematikom modeliranja robotskih
sistema sa izraZenim brojem pasivnih segmenata. Ovakav dizajn robota omogucava bezbedno
kori§¢enje robota u blizini ljudi, a cena ovakvog robotskog sistema je znatno manja od klasi¢nih
krutih robotskih sistema.

Modeliranje i upravljenje ovim sistemom je radeno u Matlab okruzenju kori§¢enjem Robotics
Toolbox paketa. Na osnovu ovog modela moguce je uraditi implementaciju slicnih robotskih
sistema bez obzira na broj pasivnih segmenata robota.

Osnovni doprinosi rada su:

(a) na¢in modeliranja robota sa izrazenom dinamikom pasivnih elemenata

(b) moguénost nastavka razvoja modela robota i redizajn realnog robotskog sistema

(c) predlozen pristup upravljanju podsnazenog hiper-redundantnog robota, kao 1 osnova za
testiranje novih upravljackih algoritama.

4. Zakljucak i predlog

Kandidat Andrija Prodanovi¢ je u svom master radu uspe$no re§io problem modeliranja i
upravljanja podsnazenog hiper-redundantnog robota. Predlozena poboljanja dizajna robota
mogu znacajno uticati na moguénosti kontrole 1 predikcije ponasanja pasivnih elemenata robota.
Kandidat je iskazao samostalnost i sistemati¢nost prilikom implementacije modela kao 1
inovativnost pri kori§¢enju softverskih algoritama.

Na osnovu gore navedenog Komisija predlaze Nastavno-nau¢nom vecéu Elektrotehnickog
fakulteta u Beogradu da prihvati rad ,,Modeliranje i upravljanje hiper-redundantnog podsnazenog
robota * dipl. inZ. Andrije Prodanovi¢a kao master rad i odobri javnu usmenu odbranu.

Beograd, 17.9.2018. Clanovi komisije:

Vs ) \ )
‘<\/”%Lf‘f’ o »dﬁ.ﬁy

dr Kosta Jovanovi¢, doc.
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dr Aleksand‘r’a Marjanovi¢, doc.



